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Abstract of FR2689415 

The winch operates on two or more cables 
(1 7). The winch has a cable winding drum (1 2) 
having distinct winding zones. A motor (1 3) 
drives the drum and a mechanism (15) is 
provided to guide the cables. The cable guide 
can be displaced parallel to the drum. 
The cable guide has a mobile carriage (20) 
that is coupled to a device (38) to detect the 
total force applied to the cables (17). The 
detector delivers data to a microprocessor that 
controls the operation of the winch. 
USE/ADVANTAGE - Simply constructed winch 
that offers reliability, speed control and silence 
required for operating theatrical scenery, 
lights, smoke generators etc. 
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^4) Treuil pour herses de scdne de the§tre. 

(57) L'invention concerne un treuil destine ^ la manoeuvre 
oau molns deux cables (17). 

Elle se rapporte ci un treuil qui comprend un tambour (12) 
d'enroulement de cables ayant des tronfons distincts d'en- 
roulement, un moteur (13) et un m^canisme (15) de gui- 
dage des cables (17) qui est supports afin qu'il puisse etre 
d6plac6 parall^lement d I'axe (19) de support du tambour 
(12) et qui comprend un cliariot (20). Selon I'invention. le 
chariot (20) est raccord6 ^ un dispositif (38) de detection 
de la force totale appliqu6e aux cables (17), un dispositif 
suppl6mentaire d6tecte I'absence de tension d'un c§ble 
quelconque, et les dispositifs de detection (38) sont raccor- 
d6s d un microprocesseur qui commande le fonctionne- 
ment du treuil. 

Application aux herses des scenes de theatre. 
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La presen-fce inven-fcion concerne un treull destine a 
la manoeuvre d*au molns deux cables destines a soulever &t 
abaisiser un appareillage de scene, pouvant comprendre un 
tambour d'enroulement de cables ayant des trongons dis- 
5 tlncts d'eiiroulement pour les cables respectifs^ un moteur 
d ' entralnement dont I'arbre d ' entrainement est parallele & 

I * axe du tambour ou lul est coaxial et est en communication 
avec cet axe du tambour, et un mecanlsme de guidage des 
cables, supporte afln gu'll solt mobile parallelement a 

10 I'axe du tambour et comprenant un chariot. 

Les treuils precites sont utilises par exemple dans 
les theatres pour soulever et abaisser les herses qui sont 
utilisees pour la manipulation des ensembles d' eclairage, 
les machineries de scene, les rideaux, les generateurs de 

15 fumees, etc. 

Les criteres de securite, de fiabilite, de precision 
et d' isolation acoustique fixes pour ces treuils sont 
severes. Ceci est du aux emplacements auxquels sont utili- 
ses ces appareils qui mettent en oeuvre normalement un 

20 appareillage lourd directement suspendu au-dessus de 
personnes. XI est en outre souhaitable de pouvoir manoeu- 
vrer ces herses avec une precision de 1 ' ordre du millimetre 
et avec une yitesse comprise entre 2 et 2 000 mm/s. 11 est 
en outre souhaitable que toutes les manoeuvres sclent 

25 executees de maniere silencieuse. 

11 est aussi avantageux que les herses puissent etre 
placees relativement pres les unes des autres dans la 
direction de la profondeur de la scene afin qu'une grande 
liberte soit obtenue pour 1 ' utilisation de la surface de la 
30 scene, avec en outre des possibilites de changement rapide 
entre les scenes sans que 1 ' appareillage doive etre sus- 
pendu a nouveau aux herses, car cette operation prend du 
temps . 

Selon le poids qui doit etre supporte par une herse, 
35 le treuil associe a des dimensions permettant 1 ' utilisation 
du nombre convenable de cables, par exemple quatre a six. 

II est important que tous ces cables sclent enroules 



I. 
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regulieremeni:, doucement: et avec precision sur le -tambour 
sans risque de surcharge d'un cSble quelconque afin que la 
herse pulsse etre positionnee exactement: a la hauteur 
convenable au-dessus du plancher de la scSne. En outre, le 
5 cable doit pouvoir etre deroule du tambour" avec une preci- 
sion correspondante, sans risque de detente d'un cable 
quelconque du tambour. 

Le document DE-3 135 603 decrit un treuil destine a 
etre utilise dans les theatres et dans lequel le tambour 

10 d ' enroulement de cables, le moteur d ' entralnement et le 
frein sont disposes en serie le long d'un axe longitudinal 
commun. Cette construction ne comporte cependant pas de 
dispositif de guidage des cables sur les trongons respec- 
tifs du tambour, et en general elle ne remplit pas les 

15 conditions precitees de precision. 

Le document GB-2 072 612 decrit aussi un treuil 
destine a etre utilise dans des theatres* Le tambour 
d ' enroulement de cables est commande hydrauliguement^ bien 
que les manoeuvres soient realisees par un moteur elec- 

20 trique. Le dispositif hydraulique fait toumer le tambour 
et le deplace axialement simultanement . Les supports et 
paliers de deplacement du tambour sont relativement compli- 
cjues et 1 ' exactitude du guidage des cables est af f ectee par 
le jeu du mecanisme. 

25 L' invention a done pour objet la realisation d'un 

treuil qui remplit les conditions precitees et qui ne 
presente pas les inconv^nients precites des appareils 
connus . 

A cet effet, 1' invention est caracterisSe en ce que 
30 le chariot est raccorde a un dispositif de detection de la 
force totale appliquee aux cables, en ce qu'un dispositif 
supplementaire est place sur le prolongement des cables, a 
partir du chariot et vers le tambour, pour chacun des 
cables, afin que la detente d'un cable quelconque soit 
35 detectee, et le dispositif de detection est connecte a un 
microprocesseur qui commande le fonctionhement du treuil. 
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D'autres modes de reallsatrlbn avant:ageux sont: 
I'objet des sous-revendicatlo'ns, ^ 

P'au-fcres caracteristiques et; avantrages de I'inven- v. 
tlon seront mieux compris & la lecture de la description . 
5 qui, va suivre d'exemples de realisation, faite en reference 
aux des sins annexes sur lesquels : 

la figure 1 est une vue en elevation laterals du 
treuil selon 1' invention ; 

la figure 2 est une vue de bout du treuil de la 
10 figure 1 ; 

la figure 3 est une vue en elevation en coupe 
partielle du tambour d ' enroulement de cables du treuil a 
plus grande echelle ; 

la figure 4 represente le dispositif de support, a 
15 palier de l^arbre filete mene du chariot du treuil, a la 
meme echelle ; 

la figure 5 est une vue en elevation laterale, 
partiellement schematique, representant un capteur de cable 
detendu utilise selon 1' invention ; et 
20 la figure 6 represente un dispositif de support et 

d ' entrainement du chariot. 

li* ensemble a treuil represente sur la figure 1, sous 
foanne divisee, est monte sur un chassis tubulaire 10 a six 
cotes fixe par des amortisseurs elastiques 11 a un support 
25 non represente. Les amortisseurs elastiques 11 empechent la 
transmission du bruit au support ainsi qu'a I'ossature du 
batiment . 

Le chassis tubulaire 10 loge un tambour 12- d'enrou- 
lement de cables qui peut tourner par 1 * intermediaire d ' un 

30 reducteur a pignons satellites 14 sous la commande d'un 
moteur hydraulique 13, et un mecanisme 15 de guidage de 
cables ay ant un certain nombre de poulies 16 destinees a un 
nombre correspondant de cables 17 partant du tambour 12. Le 
chassis 10 loge aussi un frein 18 destine a freiner le 

35 tambour 12- 

Les cables 17 sont diriges vers la droite sur la 
figure 1, vers des poulies non representees dont le but est V.: 
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de changer la direction des cables vers une herse suspendue 
horizontalemen-t aux c&bles* -La dimension longitudinale de 
la herse est sensiblement parall4le A I'axe longitudinal du 
chassis . 

5. Le moteur hydraulique 13 est montfe coaxialement dans 

1 ' alignement de I'axe 19 de support du tambour 12 et & une 
extremite de cet axe, alors que le frein 18 est montfe a 
1* autre extremity de I'axe* L ' entrainement du tambour par 
le moteur hydraulique et par 1 ' intermediaire du reducteur a 
10 pignons satellites pexnmet 1 ' utilisation d'une trds large 
gamme de vitesses et de regulation avec un demarrage et un 
arret exacts • La disposition des ensembles dans le chassis 
permet une installation de f aible encombrement et permet 
differents montages dans la piece, par exemple horizonta- 
ls lament ou verticalement ou en toute position intermediaire 
voulue • 

Le mecanisme 15 de guidage de cables comporte un 
chariot 20 support© par des rails 21 de guidage (voir 
figure. 6 ) qui sont paralleles a 1 ' axe 19 . Le chariot est 

20 mobile le long des rails 21 lors de la rotation d*une tige 
filetee 22 qui coopere avec un trou taraudd correspondent 
23 du chariot 20. 

La figure 3 represente le tambour 12 d ' enroulement 
de cables qui, comme I'indique cette figure, est separe en 

25 trongons distincts d ' enroulement 12a a 12d, c'est-A-dire a 
raison d'un trongon par cable 17. Un serre-cable 24 est 
dispose sur le tambour pour 1 ' extremite de chacun des 
cables. Chacun des trongons 12a a 12d est muni d'une gorge 
helicoidale continue 25- Le pas de la gorge 25 est egal au 

30 pas de la tige filetee 22 qui deplace le chariot 20. Ceci 
implique que, pendant 1 ' enroulement et le deroulement, le 
chariot se deplace exactement a la meme vitesse que les 
cables 17 lorsque ceux-ci se deplacent sur le trongon 
respectif . Le tambour 12 de cable est usine avec des 

35 tolerances tres serrees et comporte des flasques 26 d' ex- 
tremite qui sont visses sur le tambour af in qu ' ils en 
soient solidaires. 
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La figure 5 est une coupe par-tielle du -tambour 12 
d ' enroulement: de cables, representranl: un cable 17 et un 
ensemble qui comporte un galet: 28 de guidage qui est sous 
Inaction d'un ressort 27, Le galet de guidage est airticule 
5 sur un pivot 29 qui est raccordfe au chariot 20 par un bras 
30. Cette disposition est utilisee pour chacun des cables 
17. Les galets 28 de guidage se deplacent done avec le 
chariot 20 et guident les cables vers le bas, dans les 
gorges respectives 25. En outre, chaque galet de guidage a 

10 un dispositif 31 de detection de 1' absence possible de 
tension du cable 17, Par example, ce dispositif peut etre 
sous forme d'un raicrocontact qui reagit lorsque le bras 32 
de support du galet 28 toume dans le sens, des" 'aiguilles 
d'une montre sur la figure 5, depuis sa position qui se 

15 trouve juste au-dessus de 1 ' emplacement auquel le cable 17 
rejoint le tambour 1. Le cable 17 est tou jours relativement 
tendu, par exemple par une charge de 100 et un change- 
ment de tension du au frottement, a la cassure du cable ou 
a sa detente est detecte par le microcontact 31. 

20 La figure 4 represente 1' ensemble de support d'une 

extremity de la tige filetee 22, comprenant un palier axial 
renforcfe 33. Ce palier est loge dans le chassis 10 par un 
raccord elastique comprenant une plaque 35 d'acier a 
ressort fixee par des boulons 34. L' autre extremite de la 

25 tige filetee est montee elastiquement par 1 ' intermediaire 
d*un organe amortisseur 36 (voir figure 1). De cette 
maniere, la tige filetee est supportee dans le chassis 10 
afin qu'elle soit mobile axialement, entre la plaque 
elastique 35 et 1' organe elastique d ' amort is sement 36. Ceci 

30 permet la detection de la force agissant sur les cables 17, 
d'apres son deplacement axial, Ce deplacement est transmis 
par une tige 37 qui est raccordee rigidement au palier 33 
de la tige 22 a un dispositif 38 de detection (voir figure 
1) tel qu*une jauge dynamometrique montee sur le chassis. 

35 Le chariot est represente plus en detail sur la 

figure 6 et il comporte des galets 39 de support qui se 
deplacent le long des rails de guidage 21. lis sent fixes a 
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une structure 40 de support qui est f ixee rigidement au 
chassis. 10, Le chariot a des tiges 41, des paliers 42 et 
des ecrous 43 qui supportent ensemble les poulies 16, Le 
chariot comprend en outre des boulons 44 qui positionnent 
5 1' element 23 dans lequel est forme le taraudage coop6rant 
avec la tige filetee 22. La tige filetee 22 est entralnee 
par I'axe 19 du tambour 12 par 1 ' inteirmediaire d'une chalne 
45 qui relie des pignons 46 et 47 montfes sur I'axe 19 et la 
tige filetee 22 respectivement. 

10 Pour que le moteur hydraulique 13 puisse etre regie 

exactement, I'axe 19 du tambour a un disque indicateur 48 
et un compteur numerique d' impulsions, non representee qui 
detecte la position angioiaire du tambour avec une- precision 
et une resolution elevees, Les dispositifs precites de 

15 detection 31, 38 et le compteur d' impulsions sont connectes 
a un microprocesseur non represente destine a controler 
constamment la position, la vitesse, 1 ' acceleration et la 
charge ou le moment de la herse- En outre, grace a I'ordi- 
nateur, il est possible de calculer constaimnent le rende- 

20 ment mecanique etant donne le tres faible frottement du 
mecanisme de guidage de cables- Le guidage et le controle 
precites donnent ensemble des degres de securite extreme- 
ment eleves en cas de defauts de fonctionnement de divers 
types. Si un defaut de fonctionnement est detecte, le frein 

25 18 peut etre immediatement commande. En outre, 1' ensemble 
peut etre adapte a une commande automatique d'un appareil- 
lage de scene ou autre suspendu a une herse puisque I'ordi- 
nateur peut detecter immediatement le changement de charge 
lorsque 1 ' appareillage de scene est au contact du plancher 

30 de la scene. 

La construction precitee a une grande souplesse en 
ce qui conceme le nombre de cables portes par. le treuil. 
Le prolongement du tambour par plusieurs trongons d ' enrou- 
lement et 1' addition de mecanismes 15 de guidage de cables 

35 sur le chariot 20 permettent I'equipement du treuil de 
cables supplementaires 17. 
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/• L* invention n'est pas limitee aux modes de r6alisa- 

■fcion decrits precedemment, mais peut etre modif iee sans 
sortir du cadre des revendications annexfees. Par exemple^ 
le moteur hydraulique 13 d*entralnement peut atre remplace 
5 par xin servomoteur hydraulique. La suspension flottante de 
la tige 22 peut etre obtenue d'une manifere autre que celle 
qu^on a represent ee- 

Bien entendu, diverses modifications peuvent etre 
apportees par I'homme de I'art aux treuils qui viennent 
10 d'etre decrits uniquement a titre d'exemples non limitatifs 
sans sprtir du cadre de 1' invention. 
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REVENDICATIONS 

1. Treuil destine a la manoeuvre d*au moins deux 
cables (17) destines a soulever et abaisser un appareillage 
de scene, le treuil comprenant un tambour (12) d'enroule- 

5 ment de cables ayant des trongons distincts d ' enroulement 
(12a-12d) destines aux cables respectifs, un moteur (13) 
d ' entr ainement qui est dispose de maniere que son arbre 
d ' entrainement soit parallele a 1 ' axe ( 19 ) de support du 
tambour (12) ou coaxial a celui-ci et en communication avec 

10 lui, et un mecanisme (15) de guidage des cables (17) qui 
est supporte afin qu'il puisse etre deplace parallelement a 
I'axe (19) de support du tambour (12) et qui comprend un 
chariot (20)^ . 

caracterise en ce que le chariot (20) est raccorde a 

15 un dispositif (38) de detection de la force totale appli- 
quee aux cables (17)^ en ce qu'un dispositif supplementaire 
(31) est place sur le prolongement des cables, a partir du 
chariot (20) et vers le tambour (12), pour chaque cSble, 
afin qu'il detecte 1* absence de tension d'un cSble quel- 

20 conque, et en ce que les dispositif s de detection (31, 38) 
sont raccordes a un microprocesseur qui commande le f onc- 
tionnement du treuil. 

2. Treuil selon la revendication 1, caracterise en 
ce que le chariot (20) est supporte par au moins deux rails 

25 de guidage (21) qui sont paralleles a 1' axe (19) de support 
du tambour et mobiles le long des rails par rotation d'une 
tige f iletee ( 22 ) qui cooper e avec un trou taraude corres- 
pondant (23) forme dans le chariot. 

3. Treuil selon la revendication 2, caracterise en 
30 ce que la tige f iletee (22) est supportee dans un chassis 

(10) afin qu'elle soit mobile axialement, et en ce que le 
chassis (10) comporte un dispositif de detection (38) de la 
force totale du cable qui peut etre detect^e en fonction de 
I'ecart axial. 

35 4* Treuil selon I'une quelconque des revendications 

1 a 3 , caracterise en ce que le chariot (20) est muni d'un 
galet (28) pour chaque cable (17), le galet pouvant pivoter 
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vers le cable sous 1' action d'un ressori: (27), vers le 
dispositif (31) 'de detection d'un cable detendu. 

5. Treuil selon I'une quelconque des revendications 
precedeates , caracterise en ce que le microprocesseur est 
connecte ci un compteur numerique d ' impulsions qui dfetecte 
la position angulaire du tambour avec une resolution 
elevee, a I'aide d'un disque indicateur (48) monte sur 
1 ' axe ( 19 ) de support du tambour d ' enroulement de cables . 
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